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POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 
 
Laporan Akhir ini berjudul “Sistem Kendali Kecepatan Mesin Bor PCB 
Menggunakan Sensor Hall Effect”. Alat ini dirancang sebagai mesin bor PCB 
otomatis berdasarkan saklar dengan indikasi jarak dan kecepatan yang dapat 
diatur berbasis mikrokontroler ATMega16  dengan mengaplikasikan beberapa 
sensor seperti sensor ultrasonik dan sensor hall effect. Alat ini digunakan 
mengendalikan kecepatan mesin bor PCB berdasarkan pengaturan lebar pulsa 
(PWM) yang diberikan kepada motor dan mempertahankan kestabilan kecepatan 
putaran motor walaupun motor mengalami gangguan berupa perubahan beban. 
Secara umum cara kerj alat ini adalah mikrokontroller akan membandingkan 
kecepatan putaran motor yang dideteksi oleh sensor hall effect terhadap kecepatan 
putaran motor yang di input. Apabila keceapatan putaran motor pengukuran 
sensor tidak sama dengan kecepatan putaran motor yang di input, maka 
mikrokontroller akan memberikan lebar pulsa, dalam hal ini menambah dan 
mengurangi lebar pulsa kepada driver mosfet untuk menggerakan motor. Adapun 
tujuan dari alat ini diharapkan dengan adanya mesin bor PCB otomatis ini, dapat 
menerapkan aplikasi sensor pada mesin bor PCB sebelumnya masih manual 
menjadi otomatis dalam hal saklar, kecepatan dan menurunkan maupun menaikan 
mesin bor secara otomatis. 
 












 SPEED CONTROL SYSTEM OF AUTOMATIC PCB 
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STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 
 
The final report entitled "Speed Control System Of Automatic PCB Drilling 
Machine Using Hall Effect Censor". This tool is designed as an automated PCB 
drilling machine by the switch with an indication of the distance and speed which 
can be set based on microcontroller ATmega16 by applying multiple sensors such 
as ultrasonic censors and hall effect censor. This instrument is used to control dc 
motor speed rotary by setting the pulse width modulation (PWM) which provided, 
to maintain the stability of the motor even though the motor disorder of load 
changes. In general, the workings of these instruments is microcontroller will 
compare the motor rotation speed that has been detected by the hall effect sensor 
with the input of the motor rotation speed. If the motor rotation speed that has 
been detected by the hall sensor is not the same as with input motor rotation 
speed, the microcontroler will provide (increase or decrease) pulse width 
modulation to drive motor. The purpose of this tool can apply the censor 
application on PCB drilling machine that were previously manual to be automatic 
in the case of switch, as well as increase the speed and lower the drilling machine 
automatically.  
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